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เคล่ือนท่ีของเคร่ืองมือในกรรมวิธีการสร้างตน้แบบรวดเร็ว (AN IDENTIFICATION OF 
CONTOUR RELATIONSHIP FOR TOOL PATH PLANNING OF RAPID PROTOTYPING 
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เทคโนโลยีการสร้างตน้แบบรวดเร็ว (Rapid Prototype technology, RP) หรือกรรมวิธีการ
ข้ึนรูปแบบชั้น (Layered Manufacturing, LM) คือกระบวนการสร้างช้ินงานตน้แบบ แบบชั้นต่อชั้น 
(Layer by layer) โดยตรงจากแบบจ าลองทางคอมพิวเตอร์ซ่ึงถูกแบ่งออกเป็นชั้น ๆ (Slicing) ใน
ระนาบ (Plane) ท่ีก าหนดข้ึน จากนั้นแต่ละชั้นของแบบจ าลองจะถูกสกดั (Extract) เป็นเส้นโครงร่าง 
(Contours) ซ่ึงขอ้มูลจ านวนของเส้นโครงร่างในแต่ละชั้นอาจมีหลายเส้น ท าให้เกิดเส้นทางการ
เคล่ือนท่ีของเคร่ืองมือการสร้างตน้แบบรวดเร็วได้หลากหลายเช่นกนั การวิจยัน้ีน าเสนอวิธีการระบุ
ความสัมพนัธ์ของเส้นโครงร่าง (Contour Identification) ในแต่ละชั้นแบบจ าลอง โดยประยุกต์ใช้
แนวคิด Parent and Child ขอ้มูลความสัมพนัธ์ของเส้นโครงร่างถูกน ามาใชเ้พื่อวางแผนการเคล่ือนท่ี
ของเคร่ืองมือในการสร้างตน้แบบรวดเร็ว ซ่ึงสามารถแบ่งเส้นทางการเคล่ือนท่ีของเคร่ืองมือในการ
สร้างตน้แบบรวดเร็วไดเ้ป็น 2 ส่วนคือ 1. เส้นทางการเคล่ือนท่ีตามแนวเส้นโครงร่างซ่ึงเป็นช่วง
ระยะเวลาท่ีเคร่ืองมือในการสร้างตน้แบบท างาน (Operating Time) และ 2. เส้นทางการเคล่ือนท่ี
ระหว่างเส้นโครงร่างซ่ึงเป็นช่วงระยะเวลาท่ีเคร่ืองมือในการสร้างตน้แบบไม่ได้ท างาน (Non-









สาขาวชิาวศิวกรรมอุตสาหการ         ลายมือช่ือนกัศึกษา                                              . 









THANAKHARN BAOTHTONG : AN IDENTIFICATION OF CONTOUR 
RELATIONSHIP FOR TOOL PATH PLANNING OF RAPID PROTOTYPING 
PROCESS. THESIS ADVISOR : ASST. PROF. PHAPAKORN PITAYACHAVAL, 
Ph.D., 111 PP. 
 
RAPID PROTOTYPING TECHNOLOGY/CONTOUR IDENTIFICATION/TOOL 
PATH PLANNING/TRAVELLING SALESMAN PROBLEM 
 
Rapid Prototype technology (RP) or Laminated Manufacturing (LM) is a 
fabrication process of prototype created layer-by-layer directly from a 3D CAD 
model. After slicing plane is assigned on CAD model, layer contours are extracted for 
each layer. Since there are several contours on each layer, these also allow many 
possible solutions for tool path planning. This research presents an identification of 
contour relationship algorithm for tool path planning of rapid prototyping construction 
by applying parent-and-child concept. A relationship of sliced contours is defined, 
then information according to contours relationship is used to planning tool path of 
rapid prototyping. A tool path for one layer of RP consists of two types: moving on 
contours (operating time) and moving between contours (non-operating time). 
Heuristic method has been applied to generate possible tool paths in order to minimize 
distance of tool travelling to all contours. 
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